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Introducción 
Coastal Ocean Observatory 
• COO creado en 2001, sus objetivos son: 
 
• Adquirir, gestionar y visualizar datos oceanográficos 
 
• Seguimiento físico, morfológico y biológico para 
determinar el comportamiento y la evolución del sistema 
costero. 
Introducción 
Caso de estudio 
• Abril 2002. Campañas Oceanográficas mensuales 
frente a la ciudad de Barcelona. 
 
• CTD (Conductivity Temperature Depth) y sensores adicionales 
 
• 8 perfiles de la columna de agua 
 
• 2 cortes transversales separados 2 km 
 
• Profundidad de 10 a 40 metros 
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Tecnología 
Fuente: http://www.opengeospatial.org/ogc/markets-technologies/swe 
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SOS 1.0.0 TestClient version2 
Register Sensor (RS) 
<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?> 
<RegisterSensor service="SOS" version="1.0.0" xmlns="http://www.opengis.net/sos/1.0" 
    xmlns:swe=http://www.opengis.net/swe/1.0.1 
    xmlns:ows="http://www.opengeospatial.net/ows" 
    xmlns:xlink="http://www.w3.org/1999/xlink" xmlns:gml="http://www.opengis.net/gml" 
    xmlns:ogc="http://www.opengis.net/ogc" xmlns:om="http://www.opengis.net/om/1.0" 
    xmlns:sml="http://www.opengis.net/sensorML/1.0.1" 
    xmlns:xsi="http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance" 
    xsi:schemaLocation="http://www.opengis.net/sos/1.0 
    http://schemas.opengis.net/sos/1.0.0/sosRegisterSensor.xsd http://www.opengis.net/om/1.0 
    http://schemas.opengis.net/om/1.0.0/extensions/observationSpecialization_override.xsd">  
    
<!-- Sensor Description parameter; Currently, this has to be a sml:System --> 
    <SensorDescription> 
        <sml:SensorML version="1.0.1"> 
            <sml:member> 
                <sml:System xmlns:xsi="http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance"> 
                    <sml:identification></sml:identification> 
                    <sml:capabilities></sml:capabilities> 
          <sml:position name="sensorPosition"></sml:position> 
                    <sml:inputs></sml:inputs> 
                    <sml:outputs></sml:outputs> 
                </sml:System> 
            </sml:member> 
        </sml:SensorML> 
    </SensorDescription> 
 
</RegisterSensor> 
Insert Observation (IO) 
<InsertObservation xmlns=http://www.opengis.net/sos/1.0” 
  xmlns:ows=http://www.opengis.net/ows/1.1” xmlns:ogc=http://www.opengis.net/ogc 
  xmlns:om=http://www.opengis.net/om/1.0” xmlns:sos=http://www.opengis.net/sos/1.0” 
  xmlns:sa=http://www.opengis.net/sampling/1.0” xmlns:gml=http://www.opengis.net/gml 
  xmlns:swe=http://www.opengis.net/swe/1.0.1” xmlns:xlink=http://www.w3.org/1999/xlink” 
  xmlns:xsi=http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance xsi:schemaLocation=http://www.opengis.net/sos/1.0 
  http://schemas.opengis.net/sos/1.0.0/sosInsert.xsd http://www.opengis.net/sampling/1.0 
  http://schemas.opengis.net/sampling/1.0.0/sampling.xsd http://www.opengis.net/om/1.0 
  http://schemas.opengis.net/om/1.0.0/extensions/observationSpecialization_override.xsd" 
  service="SOS" version="1.0.0"> 
 
  <AssignedSensorId></AssignedSensorId> 
    <om:Observation> 
        <om:samplingTime></om:samplingTime> 
        <om:procedure xlink:href="urn:ogc:object:feature:Sensor:ICM:icm-ctd-sbe25-pu11"/> 
        <om:observedProperty></om:observedProperty> 
        <om:featureOfInterest></om:featureOfInterest> 
        <om:result> 
            <swe:DataArray> 
                <swe:elementCount></swe:elementCount> 
                <swe:elementType name="Components"></swe:elementType> 
                <swe:encoding></swe:encoding> 
                <swe:values></swe:values> 
            </swe:DataArray> 
        </om:result> 
    </om:Observation> 
 
</InsertObservation> 
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Edición de los esquemas 
Register Sensor 
<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?> 
<RegisterSensor service="SOS" version="1.0.0" xmlns="http://www.opengis.net/sos/1.0" 
    xmlns:swe=http://www.opengis.net/swe/1.0.1 
    xmlns:ows="http://www.opengeospatial.net/ows" 
    xmlns:xlink="http://www.w3.org/1999/xlink" xmlns:gml="http://www.opengis.net/gml" 
    xmlns:ogc="http://www.opengis.net/ogc" xmlns:om="http://www.opengis.net/om/1.0" 
    xmlns:sml="http://www.opengis.net/sensorML/1.0.1" 
    xmlns:xsi="http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance" 
    xsi:schemaLocation="http://www.opengis.net/sos/1.0 
    http://schemas.opengis.net/sos/1.0.0/sosRegisterSensor.xsd http://www.opengis.net/om/1.0 
    http://schemas.opengis.net/om/1.0.0/extensions/observationSpecialization_override.xsd"> 
    
<!-- Sensor Description parameter; Currently, this has to be a sml:System --> 
    <SensorDescription> 
        <sml:SensorML version="1.0.1"> 
            <sml:member> 
                <sml:System xmlns:xsi="http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance"> 
                    <sml:identification></sml:identification> 
                    <sml:capabilities></sml:capabilities> 
          <sml:position name="sensorPosition"></sml:position> 
                    <sml:inputs></sml:inputs> 
                    <sml:outputs></sml:outputs> 
                </sml:System> 
            </sml:member> 
        </sml:SensorML> 
    </SensorDescription> 
 
</RegisterSensor> 
Register Sensor_withParents 
Implementación Insert Observation 
Edición de los esquemas 
<InsertObservation xmlns=http://www.opengis.net/sos/1.0” 
  xmlns:ows=http://www.opengis.net/ows/1.1” xmlns:ogc=http://www.opengis.net/ogc 
  xmlns:om=http://www.opengis.net/om/1.0” xmlns:sos=http://www.opengis.net/sos/1.0” 
  xmlns:sa=http://www.opengis.net/sampling/1.0” xmlns:gml=http://www.opengis.net/gml 
  xmlns:swe=http://www.opengis.net/swe/1.0.1” xmlns:xlink=http://www.w3.org/1999/xlink” 
  xmlns:xsi=http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance xsi:schemaLocation=http://www.opengis.net/sos/1.0 
  http://schemas.opengis.net/sos/1.0.0/sosInsert.xsd http://www.opengis.net/sampling/1.0 
  http://schemas.opengis.net/sampling/1.0.0/sampling.xsd http://www.opengis.net/om/1.0 
  http://schemas.opengis.net/om/1.0.0/extensions/observationSpecialization_override.xsd" 
  service="SOS" version="1.0.0"> 
 
  <AssignedSensorId></AssignedSensorId> 
    <om:Observation> 
        <om:samplingTime></om:samplingTime> 
        <om:procedure xlink:href="urn:ogc:object:feature:Sensor:ICM:icm-ctd-sbe25-pu11"/> 
        <om:observedProperty></om:observedProperty> 
        <om:featureOfInterest></om:featureOfInterest> 
        <om:result> 
            <swe:DataArray> 
                <swe:elementCount>2</swe:elementCount> 
                <swe:elementType name="Components"></swe:elementType> 
                <swe:encoding> 
                     <swe:TextBlock decimalSeparator="." tokenSeparator="," blockSeparator=";"/> 
     </swe:encoding> 
                <swe:values> 
2004-03-19T10:01:49,foi_pu11,0.5,13.1882,37.966700000000003,4.0266999999999999,0.44479999999999997,0.45229999999999998,noData;2004-03-
19T10:01:51,foi_pu11,1.0,13.185600000000001,38.026499999999999,3.968,0.45839999999999997,0.59279999999999999,noData 
      <swe:values> 
            </swe:DataArray> 
        </om:result> 
    </om:Observation> 
 
</InsertObservation> 
InsertObservation_GenericObs_Derwert.xml 
Implementación 
Preparación de los datos 
• Establecer el campo fecha y hora según el estándar ISO 8601:  
                            YYYY-MM-DDThh:mm:ss:ms  
 
• Añadir el campo Feature of Interest (FOI) 
 
• Ajuste de variables no registradas, con noData 
 
• Contabilizar los registros (swe:elementCount) 
 
• Añadir control de carro  
 
iPython Notebook 
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Register Sensor (RS) 
<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?> 
<RegisterSensor service="SOS" version="1.0.0" xmlns="http://www.opengis.net/sos/1.0" 
    xmlns:swe=http://www.opengis.net/swe/1.0.1 
    xmlns:ows="http://www.opengeospatial.net/ows" 
    xmlns:xlink="http://www.w3.org/1999/xlink" xmlns:gml="http://www.opengis.net/gml" 
    xmlns:ogc="http://www.opengis.net/ogc" xmlns:om="http://www.opengis.net/om/1.0" 
    xmlns:sml="http://www.opengis.net/sensorML/1.0.1"  
    xmlns:xsi="http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance" 
    xsi:schemaLocation="http://www.opengis.net/sos/1.0 
    http://schemas.opengis.net/sos/1.0.0/sosRegisterSensor.xsd http://www.opengis.net/om/1.0 
    http://schemas.opengis.net/om/1.0.0/extensions/observationSpecialization_override.xsd">  
    
<!-- Sensor Description parameter; Currently, this has to be a sml:System --> 
    <SensorDescription> 
        <sml:SensorML version="1.0.1"> 
            <sml:member> 
                <sml:System xmlns:xsi="http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance"> 
                    <sml:identification></sml:identification> 
                    <sml:capabilities></sml:capabilities> 
          <sml:position name="sensorPosition"></sml:position> 
                    <sml:inputs></sml:inputs> 
                    <sml:outputs></sml:outputs> 
                </sml:System> 
            </sml:member> 
        </sml:SensorML> 
    </SensorDescription> 
 
</RegisterSensor> 
Insert Observation (IO) 
<InsertObservation xmlns=http://www.opengis.net/sos/1.0” 
  xmlns:ows=http://www.opengis.net/ows/1.1” xmlns:ogc=http://www.opengis.net/ogc 
  xmlns:om=http://www.opengis.net/om/1.0” xmlns:sos=http://www.opengis.net/sos/1.0” 
  xmlns:sa=http://www.opengis.net/sampling/1.0” xmlns:gml=http://www.opengis.net/gml 
  xmlns:swe=http://www.opengis.net/swe/1.0.1” xmlns:xlink=http://www.w3.org/1999/xlink” 
  xmlns:xsi=http://www.w3.org/2001/XMLSchema-instance xsi:schemaLocation=http://www.opengis.net/sos/1.0 
  http://schemas.opengis.net/sos/1.0.0/sosInsert.xsd http://www.opengis.net/sampling/1.0 
  http://schemas.opengis.net/sampling/1.0.0/sampling.xsd http://www.opengis.net/om/1.0 
  http://schemas.opengis.net/om/1.0.0/extensions/observationSpecialization_override.xsd" 
  service="SOS" version="1.0.0"> 
 
  <AssignedSensorId></AssignedSensorId> 
    <om:Observation> 
        <om:samplingTime></om:samplingTime> 
        <om:procedure xlink:href="urn:ogc:object:feature:Sensor:ICM:icm-ctd-sbe25-pu11"/> 
        <om:observedProperty></om:observedProperty> 
        <om:featureOfInterest></om:featureOfInterest> 
        <om:result> 
            <swe:DataArray> 
                <swe:elementCount></swe:elementCount> 
                <swe:elementType name="Components"></swe:elementType> 
                <swe:encoding></swe:encoding> 
                <swe:values></swe:values> 
            </swe:DataArray> 
        </om:result> 
    </om:Observation> 
 
</InsertObservation> 
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Conclusiones 
• Confluencia con la comunidad geoespacial permite avanzar a la oceanografía de forma 
tecnológica.  
 
• Los estándares que la OGC establece, permiten la interoperabilidad y una mejora 
gestión de los datos.  
 
• SOS.js permite la visualización de múltiples variables y de forma continua, la 
interpretación y análisis de los datos y detección de errores instrumentales. 
 
• Falta de modelos y visores que permitan representar la complejidad de los datos 
oceanográficos 4D (x,y,z,t). NetCDF y ArcMarine.  
 
• Necesario mejorar las herramientas de creación de los ficheros XML para que sea más 
útil todo este esquema.  
 
• El sistema desarrollado resuelve la complejidad inherente al uso de estas 
especificaciones debida a la falta de herramientas ágiles a la hora de la publicación y 
actualización de los datos.  
Conclusiones 
• Mejora de las capacidades gráficas a través de la librería Flot. 
 
• Migrar el proyecto a la versión 2.0. 
 
• Encontrar una manera más ágil de editar los esquemas y definir plantillas XML acorde al 
perfil de la oceanografía.  
 
• Crear software para poder hacer importaciones a la base de datos sin tener que editar 
ficheros XML. 
 
• Realizar una comparativa con el istSOS desarrollado en Python por el Istituto Scienze 
della Terra de Cannobio, Suiza. 
• Propósitos de futuro: 
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